




















































































































































































































































































































































































































































































































































用い許容制御を＝－＋とした．計算領域は－＜― ＜― および－＜― ＜― の定義
域とし，また，∈［］とした．計算は原点（）＝（）から逆写像を作り出すように，
ステップサイズΔ＝の刻み幅で正確にバックワードに実行させた．得られた最適制御則
を図に示す．図中，の数字は，それぞれ≡（＝－＝－）≡（＝＋
＝－）≡（＝－＝＋）≡（＝＋＝＋）の制御則を表す．制御のスイッチン
グ線は，ほぼ厳密解に一致している．計算時間は約秒（コンピュータに換算）で
あった．次に，得られた制御器を用いて，この系の過渡応答が調べられた．小さなメモ
リーサイズの制御器の使用を考慮して，制御器に格納したデータ数は次元当たり個に低
減させた．図と図は，それぞれ当該制御器を用いたときの，初期条件（（）（））
＝（）からの過渡応答における状態変数と制御変数の履歴であり，同一のステップサイズΔ
＝の刻み幅で最小原理を用いて計算した厳密解の制御則と比較してある．両者は極めて
よく一致している．
．まとめ
先に開発した動的計画法複合アルゴリズムを用いて非線形制御系を設計する新しい設計法を
提案した．この方法は，種々の性能評価関数の最適制御方策を求める枠組みの下で，プラント
のアクチュエータあるいはプラント自身，またはその双方に非線形要素を含む種々の非線形シ
ステムに対し，記述関数法における煩わしい試行錯誤の手続きを含まないで統一的に精度の高
い制御器を設計することができる．また，本法は単入力単出力系だけでなく多入力多出力系
への拡張が容易である．提案した方法は，クローズドフォーム制御器の現実の設計に組み入れ
ることができる．このアプローチは，次数の高いシステムの制御器を得るには大きな計算数を
必要とするが，現時点においては，次元システムに対しも適応できることを確認している．
本研究の結果は，非線形制御系の設計に本法を適用すれば，従来の記述関数法の欠点を克服で
きることを示している．

動的計画法複合アルゴリズムを用いた非線形制御系の設計法とその応用
－　  －
図：宇宙機の過渡応答における状態変数の履歴
図：宇宙機の過渡応答における制御変数の履歴

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